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 要  旨 
近年、都市部における自動車交通量の増加により、市街地での慢性的な自動車
の渋滞が大きな社会問題となっている。そこで、渋滞の原因を解析し、その対策
の効果を確認するため、コンピュータによるシミュレーションの重要性が増し、
さまざまな道路交通シミュレータが提案・開発されてきた。市街地での車両挙動
は，道路（レーン，幅）や交差点形状，信号サイクルなどの様々の交通要素に影
響され，同一車両でも，位置やタイミングによって，運転動作が違う．このため，
複雑な交通環境での交通の流れをシミュレートするには，微視的な視点から，車
両一台一台の挙動をモデル化する必要がある．しかし，数多くのミクロモデルで
の道路交通シミュレータでは，様々な運転挙動に対し，その動作を直接表現しよ
うとするため，個別の運転動作モデルを構築した、様々な運転挙動に対し、その
動作を直接表現しようとするため，個別の運転動作モデルを構築した、それらの
運転動作モデルは，パラメータの推定が複雑で，速度や車間距離の値によって適
応範囲が制限され，ばらつきが大きい、その結果，モデルの操作性や分りやすさ
を損なうことだけでなく，運転特性が交通流全体に与える影響を実際に評価する
のも難しくなる 
我々は、利用者が用意した実測データから自動的に先行車を追従する追従運転
を再現する自動学習追従運転Fuzzy Model Vehicle (以下、FMV)を提案している。
このFMVは、実測データさえ用意すれば、自動的に実測データと同じ追従運転を再
現することができる。しかし、運転モデルの構築は実測データに依存することで、
様々な交通環境に合わせるには大量の実測データを用意しなければならない。ま
た、道路交通シミュレーションで渋滞緩和策の適用効果を事前評価しようとする
場合、施策後の交通環境は仮想なので、実測データの用意ができない。そのため、
適切な運転モデルを構築するには問題がある。 
そこで我々は、先行研究において車両追従特性の定式化による簡易模擬データ
の提案と、簡易模擬データを学習データとする車両追従モデルの構築を行った。
そして、実先行車を追従させるシミュレーションにおいて、実測データと比較し
たところ、ほとんど実測データと変わらない結果が得られた。本研究では、先行
研究で構築したモデルを、実際の交通環境に近い状態でシミュレーションするた
めに、車群として走行させ、車群としての振る舞いに対する評価を行うことを目
的とする。その結果、適切な遅れ時間や初期車間距離の設定によって、車群走行
シミュレーションにおいて、実測データに近い結果が得られることがわかった。
 
 
 
 
 
